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Abstract of EP0743267 
The carousel has a number of grips formed by 
pairs of grip arms (17,18) spring loaded (19) to 
provide a self holding grip for the containers (2). 
Each pair of arms is pivot mounted about two 
parallel axes (9,10) and has extensions to form 
tension control arms which grip the adjustable 
cams (23). The cam position defines the 
minimum spacing of the arms i.e. the arms are 
adjusted to match containers of a specific 
diameter. The cams engage the inside faces of 
the arm extensions via ratchet profiling of the 
insides of the extensions. The cams are swivel 
mounted and are attached to control cams 
(28 29) which interact with fixed pins (30,31) to 
open and close the grips at set points of the 
carousel rotation. 



34 31 




Data supplied from the esp@cenet database - Worldwide 



http://v3.es P acenet.coni/textdoc?DB=EPODOC&IDX=EP0743267&F=0 



7/20/2005 



(19) 




EuropSisches Patentamt 
European Patent Office 
Office europ6en des brevets , 

EUROPAlSCHE 




(12) 

(45) VerOffentlichungstag und Bekanntmachung des 
Hinweises auf die Patenterteilung: 
03.02.1 999 Patentblatt 1 999/05 

(21) Anmeldenummer: 96104215.7 

(22) Anmeldetag: 16.03.1996 



ill 

(ID EP 0 743 267 B1 

PATENTSCHRIFT 

(51) Int. Cl>: B65G 47/84, B67C 3/24 



(54) Transportstem f tir Getiisse 
Star coneyor for vessels 
Roue convoyeuse k etoile pour recipients 

(84) Benannte Vertragsstaaten: 
BE CH DE ES FR GB IT LI 

(30) Prioritat: 13.05.1995 DE 29507933 U 
15.11-1995 DE 19542518 

(43) VerGffentlichungstag der Anmeldung: 
20.11.1996 Patentblatt 1996/47 



(73) Patentinhaber: 

Kronseder, Hermann 
D-93086 W6rth (DE) 

(72) Erfinder: Kronseder, Hermann 
D-93086 WOrth (DE) 



(56) EntgegenhaKungen: 
EP-A- 0 366 225 
NL-A-6 513 849 
US-A- 4 651 879 



CQ 

& 

CM 
CO 

o 

Q. 
LU 



DE-U-29 501 897 
US-A- 3 155 228 




Printed by Xerox (UK) Business Services 
2.16.7/3.6 



EP 0 743 267 B1 



Beschrelbung 



[0001] Die Erfindung betrifft einen Transportstern tor 
GefaBe gemaB dem Oberbegriff des Anspruchs 1 - 
[0002] Es ist bereits ein derartiger Transportstern 
bekannt. bei dem jeder Spreizkdrper als achssymmetri- 
scher Nocken ausgebildet und zwischen den zwei 
Gegenarmen der zugehOrigen Greifzange dfehbar.im 
Grundkorper gelageji ist (DE-U-29&01 897). Nimmt der 
Nocken eine von zwerdeckungsgleichen, urn 180 Grad 
versetzten SchlieBpositionen ein, in denen seme paral- 
telen Seitenfiachen tangential zur Drehachse des 
Transportsterns ausgerichtet sind, so druckt er die 
Gegenarme entgegen der Kraft einer Feder auseinan- 
der und die Greifarme nehmen ihre einzige SchlieBpo- 
srtion mit einem def inierten gegenseitigen Anstand ein. 
Diese definierte SchlieBposrtion der Greifzange ist nur 
fQr einen bestimmten Durchmesserbereich der GefaBe 
geeignet. Ein Umstellen auf einen anderen Durchmes- 
serbereich ist nicht moglich. Soli eine andere Gef&B- 
sorte mit einem anderen Durchmesser transportiert 
werden. so muB der Transportstern als ganzes ausge- 
tauscht werden. Dies ist kostenintensiv und zeitrau- 

[0003] Weiter ist ein Transportstern bekannt, bei dem 
der Spreizkdrper aus einem radial beweglichen Keil 
besteht. der durch eine in sich geschlossene stationare 
Steuerkurve zwischen die Gegenarme der zugehOrigen 
Greifzange hineingedrOckt wird (DE-A-1 482 616). Bei 
diesem Transportstern laBt sich infolge der Uberset- 
zung zwischen dem Spreizkorper und den Gegenar- 
men mit einer relativ geringen Steuerkraft eine relativ 
hohe Greifkraft erzielen, so daB die GefaBe von den 
Greifzangen zuveriassig erfaBt werden. Im Falle einer 
Umstellung auf andere Flaschendurchmesser muB die 
Steuerkurve, die den Spreizkdrper im gesamten Greif- 
bereich nach auBen drangt, ausgetauscht Oder verstellt 
werden. Der konstruktive Aufwand hierfOr sowie der 
Zeitaufwand beim Umstellen ist entsprechend hoch. 
[0004] Das Gleiche gift fur einen anderen bekannten 
Transportstern fur GefaBe, bei dem die Greifzangen 
durch jeweils zwei einarmige Hebel gebildet werden, 
deren Lagerwellen mittels einer Verzahnung ineinan- 
dergreifen (EP-A-366 225). An einer der Steuerwellen 
ist ein Rollenhebel befestigt. der eine ortsfeste. in sich 
geschlossene Steuerkurve mit konischem Umfang 
abtastet. Die Steuerkurve ist in der HOhe verstellbar, 
wodurch der SchlieBwinkel und Offnungswinkel der 
Greifzangen zur Anpassung an unterschiedliche GefaB- 
durchmesser verstellt werden konnen. Zwar ist hier die 
Umstellung etwas schneller durchf Ghrbar, der bauliche 
Aufwand ist jedoch enorm. 

[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde. bei 
einem gattungsgemaBen Transportstern unter Beibe- 
hattung der einfachen und betriebssicheren Bauweise 
ein rasches und mOheloses Umstellen auf andere 
GefaBdurchmesser zu ermoglichen. 
[0006] Diese Aufgabe wird eriindungsgemaB durch 



die im Kennzeichen des Anspruchs 1 angegebenen 
Merkmale gelost. 

10007] Bei einem erfindungsgemaBen Transportstern 
sind in die Greifzangen selbst mehrere vorgegebene 
5 SchlieBpositionen integriert, die aufgrund c*er Selbsthal- 
tung der Spreizkorper ohne UnterstOtzung einer Steuer- 
kurve eingehalten werden. Es genugt daher eine kurze 
Ansteuerung der gewQnschten SchlieBposrtion beim 
Erfassen des GefaBes und eine kurze Ansteuerung 
io beim Freigeben des GefaBes. Der konstruktive Auf- 
wand hierfOr ist auBerst gering. 
[0008] Vorteilhafte Werterbildungen der Erfindung. die 
alle zu einem einfachen Aufbau. einer sicheren Funk- 
tion und einer optimalen Anpassung an unterschiedli- 
is che GefaBdurchmesser beitragen. sind in den 
Unteranspruchen enthalten. 

[0009] Im Nachstehenden werden vier AusfQhrungs- 
beispiele der Erfindung anhand der Zeichnungen 
beschrieben. Es zeigen: 



20 

Fig. 1 die teilweise Draufsicht auf die erste AusfOh- 
rungsform eines Transportsterns, 

Fig. 2 den Schnitt A-B nach Fig. 1 , 

25 

Fig. 3 die vergrOBerter Draufsicht auf. zwei Greif- 
zangen des Transportsterns nach Fig. 1 und 
2, 

30 Fig. 4 die vergr6Berte Draufsicht auf eine andere 
AusfOhrungsform einer Greifzange,, 

Fig. 5 die teilweise Draufsicht auf die dritte AusfOh- 
rungsform eines Transportsterns. 

Fig. 6 die teilweise Draufsicht auf die vierte AusfOh- 
rungsform eines Transportsterns. 
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[0010] Der Transportstern 1 nach Fig. 1 bis 3 ist zum 
40 Transportieren von auf rechtstehenden GefaBen in Form 
von Flaschen 2 eingerichtet. Er ist im Einlauf einer Fla- 
schenbehandlungsmaschine. beispielsweise einer 
Inspektionsmaschine, integriert, von der nur der Zufor- 
derer 3, die Einteilschnecke 4 und eine Antriebswelle 5 
45 for den Transportstern 1 dargestelft sind. 

[001 1 ] Der Transportstern 1 weist einen GrundkOrper 
6 auf der im wesentlichen aus zwei paralleled kreisfor- 
migen Ringen 7. 8 besteht. Die beiden Ringe 7, 8 haben 
den gleichen AuBendurchmesser. Die Innendurchmes- 
so ser sind unterschiedlich, wobei der Innendurchmesser 
des oberen Ringes 7 Weiner ist als der Innendurchmes- 
ser des unteren Ringes 8. Die beiden Ringe 7, 8 sind 
konzentrisch angeordnet und durch eine Anzahl von 
Ober ihren Umfang verteirten Paaren von Bolzen 9, 10 
55 mit kreisfOrmigem Querschnrtt starr miteinander ver- 
bunden. Dabei ist jeder Bolzen 9, 10 mittels zweier 
Schrauben 11 einzeln lOsbar zwischen den beiden Rin- 
gen 7. 8 f ixiert. 
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[0012] Der untere Ring 8 weist an seiner Innenseite 
gleichmSBig uber den Umfang verteilt mehrere rechtek- 
kige Aussparungen 12 auf, die von bruckenfOrmigen 
HalteWOtzen 13 Oberdeckt werden. Die am Ring 8 befe- 
stigten Haltekidtze 13 sitzen lose auf den Enden von 
radialen Armen 14 einer Nabe 15, die ihrerseits auf der 
Antriebswelle 5 befestigt ist. Mittels mehrerer auf die 
HalteWOtze 13 einwirkender, manuell betatigbarer 
Klemmvomchtungen 16 ist der ( prufldkOrper 6 auf den 
Armen 14 I6sbdr festgeWemmt und mit seiner Mrttel- 
achse konzerrtrisch zur Antriebswelle 5 ausgerichtet. 
[001 3] Auf jedem Bolzen 9, 1 0 ist eine einstOckig aus 
zahelastischem Kunststoff geformte Klammer 17, 18 
schwenkbar gelagert Die beiden Klammern 17. 18 
eines Paares von Bolzen 9, 10 sind spiegelbildlich nach 
Art von Doppelhebeln ausgebildet. Die radial nach 
auBen weisenden Hebelarme dienen als Greifarme und 
bilden zusammen eine Greifzange, welche die zwi- 
schen ihnen sitzende Flasche 2 urn mehr als 180 Grad 
umspannt. Die beiden radial nach innen weisenden 
Hebelarme bilden Gegenarme, an denen eine Zugfeder 
19 befestigt ist. Diese zieht die Gegenarme zusammen 
und versucht so, die von zwei zusammengehfirigen 
Klammern 17, 18 gebildete Greifzange zu Offnen. Die 
gleiche Wirkung kann durch eine zwischen die Greif- 
arme eingesetzte Druckfeder 19a erzielt werden, wie in 
Fig. 3 gezeigt. Die Greifarme sind an ihren aufeinander 
zuweisenden Endbereichen mit zwei mit Abstand zuein- 
ander senkrecht verlaufenden Wulsten 20 versehen, 
welche die Flaschen 2 aller zu bearbeitenden Durch- 
messeibereiche auf dem gewunschten Teilkreis zentrie- 
ren. AuBerdem sind die Klammern 17, 18 im Bereich 
ihrer Lagerstellen mit radial nach auBen weisenden 
Nasen 21 versehen, welche beim Einlaufen der Fla- 
schen 2 als Anschlag dienen. 

[0014] Parallel zu jedem Paar von Bolzen 9, 10 und 
zwar mittig zwischen den Gegenarmen der zusammen- 
gehOrigen Klammern 17, 18 ist in den Ringen 7, 8 
jeweils eine Steuerwelle 22 drehbar gelagert. Diese 
weist auf HGhe der Gegenarme einen langlichen Nok- 
ken 23 mit ovalem Querschnitt auf, der teilweise durch 
zwei parailele Abflachungen der Steuerwelle 22 gebil- 
det wird. Liegt der Nocken 23 mit seinen parallelen Sei- 
tenfiachen mehr radial zur Mittelachse des 
Transportsterns 1. so definiert er die Offnungsposition 
der zugehfirigen Klammern 17, 18, da in diesem Falle 
die Gegenarme durch die Zugfeder 19 maximal ange- 
nShert und dadurch die Greifarme maximal voneinan- 
der entfernt sind. In der Offnungsposition kOnnen 
Flaschen 2 aller zu bearbeitenden Durchmesserberei- 
che ungehindert in die von den Klammern 17, 18 gebil- 
deten "Sterntaschen" einlaufen. Liegt der Nocken 23 mit 
seinen parallelen Seitenf lachen mehr tangential zur Mit- 
telachse des Transportsterns 1, so definiert er drei 
unterschiedliche SchlieBpositionen der zugehOrigen 
Klammern 17,18, da hier die beiden Gegenarme entge- 
gen der Kraft der Zugfeder 19 weit auseinanderge- 
spreizt und die Greifarme entsprechend angenahert 



sind und zwar auf einen Abstand, der geringer ist als 
der Durchmesser der zu transportierenden Flaschen 2. 
Dies fuhrt zu einer elastischen Durchbiegung der Klam- 
mern, falls eine Flasche 2 ergriffen wird Durch die so 
5 erzeugte starke Greifkraft in Verbindung mit den Wul- 
sten 20 werden die Flaschen 2 sicher zwischen den 
Klammern 17, 18fixiert. sodaB keine Fuhrungsoirgane 
wie z.B. Geiander oder FQhrungsbOgen im Transportbe- 
reich erforderlich sind. 

[001 5] Wie die Fig. 3 zeigt, sind die zusammengehS 
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rigen Klammern 17, 18 einer Greifzange an den aufein- 
ander zuweisenden Seiten der Gegenarme mit jeweils 
drei spiegelbildlich versetzten, unterschiedlich tiefen 
Kerben 24, 25, 26 versehen. deren Querschnitt an die 
is Form des Nockens 23 angepaBt ist. Stat der Nocken 23 
in den beiden tiefen Kerben 24, so definiert er eine erste 
SchlieBposition for einen "groBen" Flaschendurchmes- 
ser. Sitztder Nocken 23 in den beiden f lachen Kerben 
25, so definiert er eine zweite SchlieBposition for einen 
20 "Weinen" Flaschendurchmesser. Stat der Nocken 23, 
wie in Fig. 3 unten gezeigt ist, in den beiden mittleren 
Kerben 26, so definiert er eine dritte SchlieBposition for 
einen "mittleren" Flaschendurchmesser. In den SchlieB- 
positionen steht der Nocken 23 bezuglich der Dreh- 
25 achse des Transportsterns 1 mehr tangential als radial. 
Die Form der Kerben 24, 25, 26 ist dergestalt, daB der 
Nocken 23 in alien SchlieBstellungen, iselbsthemmend 
fixiert ist, wobei auf ihn die Kraft der Zugfeder 19 und. 
falls eine Flasche 2 eingespannt ist, die durch die elasti- 
30 sche Verbiegung der Klammern 1 7, 18 enzeugte Spann- 
kraft einwirkt. Andererseits sind die abgerundeten 
Kerben 24, 25, 26 derart ausgebildet, daB trotz dieser 
Krdfte unter elastischer Verbiegung der Klammern 17, 
18 der Nocken 23 bei Einwirkung eines entsprechenden 
35 Drehmoments jederze'rt in die Keitoen 24, 25, 26 hinein- 
geschnappt bzw. aus diesen herausgeschnappt werden 
kann. Dies wird durch leicht abgerundete Zwischenbe- 
reiche zwischen den benachbarten Kerben 24, 25, 26 
begOnstigt. 

40 [001 6] Wie die Fig. 3, oben, zeigt, liegt der Nocken 23 
in der Offnungsposition nicht exakt radial zur Drehachse 
des Transportsterns 1 sondern leicht schrag. Wie die 
Fig. 3, unten, zeigt, liegt der Nocken 23 in der dritten 
SchlieBposition fQr mittlere Flaschendurchmesser exakt 
45 tangential zur Drohachse des Transportsterns 1. Wind 
der Nocken 23 aus der Offnungsposition in die dritte 
SchlieBposition entgegen dem Uhrzeigersinn verdreht. 
so durchiauft er einen Winkel von weniger als 90 Grad. 
Wird der Nocken 23 in die zweite SchlieBposition bzw. 
so in die Keitoen 25 bewegt, so durchiauft er einen 
Schwenkwinkel von exakt 90 Grad. Der Schwenkwinkel 
for die erste SchlieBposition bzw. die Kerben 24 ist noch 
etwas Weiner als for die dritte SchlieBposition bzw. die 
Kerben 26. Die Offnungsposition und die drei SchlieB- 
55 positionen liegen somit innerhalb eines Schwenkbe- 
reichs von 90 Grad. 

[001 7] Bewegt sich der Nocken 23 aus der Offnungs- 
position entgegen dem Uhrzeigersinn in Richtung 
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SchlieBposition, so durchiauft er zunachst abgerundete 
Obergangsbereiche 27, wobei die Gegenarme zuneh- 
mend auseinandergedrangt werden und schnappt dann 
in die tiefen Kerben 24 ein. Bei WeiterfOhrung der Dreh- 
bewegung schnappt der Nocken 23 als nachstes in die 
mittleren Kerben 26 und schlieBlich, nach einer 
Schwenkung von 90 Grad, in die flachen Kerben 25 ein. 
Dabei werden die Gegenarme der Klammern 17, 18 
zunehmend weiter aufgespreizl und die Greifarme auf- 
einander zubewegt. Bei einer Ruckdrehung in die Off- 
nungsposition veriauft die Bewegung entsprechend 
umgekehrt im Uhrzeigersinn. 

[0018] Das untere Ende jeder Steuerwelle 22 ragt 
etwas aus dem unteren Ring 8 heraus. Auf diesen vor- 
stehenden Enden sind jeweils zwei Steuerhebel 28, 29 
in rechtwinkeliger Formation befestigt. Diese wirken mit 
zwei stationar an der Unterseite des Transportsterns 1 
angeordneten, bolzenartigen Anschiagen 30, 31 
zusammen und bilden mit desen eine Steuereinrich- 
tung 32 fur die Kiammern 17, 18. 
[0019] Der erste Anschlag 30 ist innerhalb der kreis- 
fdrmigen Umlaufbahn 34 der Steuerwellen 22 angeord- 
net und wirkt mit den oberen Steuertiebeln 28 
zusammen. Bei einer Rotation des Transportsterns 1 in 
Pfeilrichtung schwenkt er alle vorbeilaufenden Steuer- 
wellen 22 aus der Offnungsposition in eine ausgewahrte 
SchlieBposition und zwar im Obergangsbereich zwi- 
schen Einteilschnecke 4 und Transportstern 1. An die- 
ser Stelle sitzen die Flaschen 2 einerseits noch in einer 
durch den Gewindegang gebildeten Tasche der Einteil- 
schnecke 4 und sind andererserts voll in eine durch die 
geOffneten Klammern 17, 18 gebildete Tasche des 
Transportsterns 1 eingedrungen. Durch das nunmehr 
erfolgende SchlieBen der Klammern 17, 18 werden die 
Flaschen 2 im Transportstern 1 festgeWemmt und zen- 
triert und laufen mit diesem weiter auf einer bogenf&rmi- 
gen Bahn weg vom Zuf6rderer 3 hin zu einem nicht 
gezeigten Drehtisch oder dgL 
[0020] Wie die Fig. 2 zeigt, ist der erste Anschlag 30 
an der Oberseite eines horizontalen Schiebers 33 in 
Form eines Flacheisens befestigt der unter dem Ende 
der Einteilschnecke 4 langsverschieblich im Rahmen 
des Zufarderers 3 gelagert ist und zwar in etwa radial 
zur Drehachse des Transportsterns 1 . Durch Rasten 35 
an der Unterseite des Schiebers 33 ist dieser in drei 
definierten Positionen fixierbar. 
[0021] In der gezeigten Mittelstellung erteilt der 
Anschlag 30 alien vorbeilaufenden Steuerwellen 22 
eine Schwenkung von ca. 75 Grad entgegen dem Uhr- 
zeigersinn. Dadurch werden die Nocken 23 aus der Off- 
nungsposition in die dritte SchlieBposition verschwenkt 
und in die mittleren Kerben 26 eingeschnappt. In der 
strichliert angedeuteten inneren Endposition erteilt der 
Anschlag 30 alien vorbeilaufenden Steuerwellen 22 
eine Schwenkung von ca. 60 Grad entgegen dem Uhr- 
zeigersinn. Dadurch werden die Nocken 23 aus der Off- 
nungsposition in die erste SchlieBposition verschwenkt 
und in die tiefen Kerben 24 eingeschnappt. In der strich- 



punktiert angedeuteten auBeren Endposition erteilt der 
Anschlag 30 alien vorbeilaufenden Steuerwellen 22 
eine Schwenkung von ca. 90 Grad entgegen dem Uhr- 
zeigersinn. Dadurch werden die Nocken 23 aus der Off-. 
5 nungsposition in die zweite SchlieBposition 
verschwenkt und in die flachen Kerben 25 einge- 
schnappt. Durch manuelles Verstellen des Schiebers 
33 mit dem ersten Anschlag 30 ist somit der Transport- 
stern 1 in kQrzester Zeit und mOhelos auf drei unter- 
10 schiedliche Raschendurchmesserbereiche einstellbar. 
[0022] Der zweite Anschlag 31 ist auBerhalb der 
Umlaufbahn 34 der Steuerwellen 22 angeordnet und 
schwenkt alle vorbeilaufenden Steuerwellen 22 aus 
jeder beliebigen SchlieBposition zurGck in die Offnungs- 
is position, maximal urn 90 Grad im Uhrzeigersinn. Er ist 
im Obergangsbereich vom Transportstern 1 zu einem 
nicht gezeigten Drehtisch angeordnet, wo die Flaschen 
2 aus dem Transportstern 1 auslaufen. Im Umlaufbe- 
reich zwischen den Anschiagen 30 und 31 werden die 
20 Flaschen 2 allein aufgrund der Selbsthemrrtung der 
Nocken 23 sicher f ixiert. 

[0023] Im vorbeschriebenen AusfOhrungsbeispiel 
dient der Transportstern 1 als reiner Einlaufstern ohne 
jegliche Sortierfunktion. Durch eine hOhengesteuerte 
25 Anordnung der Anschiage 30 und/oder 31 . z.B. mittels 
eines DrucWuftzylinders, ist es jedoch auch mOglich, 
nur bestimmte Klammern 17, 18 zu schlieBen bzw. zu 
Gffnen, ohne die Umstellbarkeit des Transportsterns 1 
auf unterschiedliche Flaschendurchmesser zu beein- 
30 trachtigen. Auch kOnnen mehrere Anschiage zum 
SchlieBen und/oder zum Offnen der Klammern 17, 18 
an verschiedenen Bereichen der Umlaufbahn angeord- 
net werden, beispielsweise urn die Flaschen 2 auf meh- 
rere FOrderer zu verteilen. 
35 [0024] Beim AusfOhrungsbeispiel nach Fig. 4 hat der 
Nocken 23a die Form zweier um 180 Grad versetzter 
Spiralsegmente. Die Gegenarme der Klammern 17, 18 
sind mit entsprechend gerundeten Gegenf lachen verse- 
hen. Hier erfolgt die Selbsthemmung der Nocken 23a 
40 nicht formschlGssig, sondern reibschlOssig. Ober einen 
bestimmten Bereich ist eine stufenlose Einstellung auf 
verschiedene Flaschendurchmesser mOglich. Dement- 
sprechend ist es zweckmaBig. den Anschlag 30 stufen- 
los, beispielsweise mittels einer Schraubspindel, 
45 verstellbar am ZufOrderer 3 anzuordnen. Die starre 
Anordnung des Anschlags 31 bleibt unverandert 
[0025] In Fig. 4 ist die SchlieBstellung fur einen gro- 
Ben Flaschendurchmesser gezeigt. Wird der Nocken 
23a weiter entgegen dem Uhrzeigersinn verschwenkt, 
so werden die Klammern 17, 18 weiter geschlossen. Bei 
einer Schwenkung im Uhrzeigersinn werden die Klam- 
mern 17, 18 geOffnet. 

[0026] Der Transportstern 41 nach Fig. 5 stimmt teil- 
weise mit dem Transportstern 1 nach Fig. 1 und 2 Qber- 
55 ein; im Nachstehenden werden daher nur die 
Abweichungen beschrieben. Die beiden zusammenge- 
hOrigen, eine Greifzange bildenden Klammern 36, 37 
aus elastischem Kunststoff. drehbar gelagert auf den 
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Bolzen 9, 10, sind hier durch ein Getriebe 38 in Form 
einer Verzahnung miteinander gekoppelt. Das Getriebe 
38 weist einen senkrechten Stift 39 auf , der in halbkreis- 
fOrmige Nuten 40 in den Klammem 36, 37 spielfrei em- 
greift Der Stift 39 1st im mrttleren Bereich mit einer 
umlaufenden Ringnut versehen, in welche entspre- 
chende Vorsprunge in den Nuten 40 eingreifen. Hier- 
durch wird der Stift 39 hOhenrnfiBig fixiert Der Stift 39 
liegt in etwa mittig zwischen den Bolzen 9, 10 und 
erstreckt sich Ober die gesamte Hflhe der Klammern 36, 
37. Er stellt eine Drehverbindung mit entgegengesetz- 
tem Drehsinn zwischen den beiden Klammem 36. 37 
her, so da6 nur eine der beiden Klammern 36, 37 direkl 
angesteuert werden muB. 

[0027] Diese einseitige Ansteuerung jeder Greifzange 
erfolgt durch jeweils einen drehbaren Nocken 23b, der 
nur eine exzentrisch zu seiner Drehachse liegende, 
abgerundete Druckzone 45 aufweist. Die Gegenarme 
der beiden Klammern 36, 37 sind mit jeweils einer Rast 
43, 44 versehen. Die Rasten 43, 44 sind unterschiedlich 
"tier und wirken wahlweise mit dem Nocken 23b 
zusammen. An der AuBenseite der Gegenarme sind 
vorspringende Nasen angeformt Diese dienen als Hal- 
terung fur ein Federelement 19b in Form eines Profil- 
stucks aus Kunststoff mit im wesentlichen U-fCrmigem 
Querschnitt. Dieses ist mit Vorspannung auf die zusam- 
mengehOrigen Gegenarme aufgesetzt und drOckt diese 
im Offnungssinne zusammen. 
[0028] An der Unterseite jeder Steuerwelle 22 sind 
wiederum zwei Steuerhebel befestigt. Der eine Steuer- 
hebel 28a veriauft im wesentlichen parallel zur Quer- 
schnittsiangsachse des Nockens 23b und ist nach der 
anderen Seite hin veriangert, so daB er mit dem recht- 
winWig zu ihm angeordneten zweiten Steuerhebel 29 
eine Art T-StGck bildet Mit den Steuerhebeln 28a, 29 
wirken zwei stationftre Anschiage 30, 31 zusammen, 
die beide mittels Schiebern 33 radial zur Drehachse des 
Transportsterns 41 verstellbar sind. Die Anschiage 30, 
31 setzen entweder links Oder rechts von der Umlauf- 
bahn der Steuerwellen 22, wobei ihre Positionen durch 
Rasten 35 definiert sind. 

[0029] Befinden sich die beiden Anschiage 30, 31 in 
der in Fig. 5 in vollen Linien dargestellten Position, so 
wirken sie ahnlich wie die Anschiage 30. 31 nach Fig. 1 . 
Das heiBt. daB durch den ersten Anschlag 30 die Steu- 
erwellen 22 der in Pf eilrichtung vorbeilaufenden Nocken 
23b urn ca. 90 Grad aus ihrer Offnungsposition (mittlere 
Greifzange in Fig. 5) entgegen dem Uhrzeigersinn in 
ihre erste SchlieBposition (untere Greifzange in Fig. 5) 
verschwenkt werden. Dabei wird der Gegenarm der 
Klammer 37 mit der Rast 44 durch die Druckzone 45 
des zugehOrigen Nockens 23b in die Greif- Oder 
SchlieBposition gedrangt. Durch das Getriebe 38 wird 
diese Schwenkbewegung im entgegengesetzten 
Drehsinn auf die andere Klammer 36 Obertragen. Dabei 
wird eine Flasche 2b mit Weinem Durchmesser erfaBt 
und, bei leichtem Aufbiegen der Klammern 36, 37, ela- 
stisch eingeWemmt. Die Rast 44 ist gegenuber dem Tot- 



punkt etwas entgegen dem Uhrzeigersinn versetzt, so 
daB der Nocken 23b durch die Kraft des Federelements 
19b in Verbindung mit der elastischerf Aufbiegung der 
Zangen 36, 37 selbsthemmend stabilisiert wird. Bete 
5 Passieren des zweiten Anschlags 31 werden die Steu- 
erwellen 22 urn ca. 90 Grad im Uhrzeigersinn gedreht, 
wobei die Nocken 23b in ihre Offnungsposition ver- 
schwenkt und die Klammern 36, 37 durch das Federele- 
ment 19b geOffnet werden. 
10 [0030] Befinden sich die Anschiage 30, 31 in der 
strichpunktiert dargestellten Position, so verlaufen die 
Schwenkbewegungen der passierenden Steuerwellen 
22 genau entgegengesetzt. Das heiBt, daB die Nocken 
23b aus ihrer Offnungsposition im Uhrzeigersinn in ihre 
is zweite SchlieBposition (obere Greifzange in Fig. 5) ver- 
schwenkt werden. Hierbei wird der Gegenarm der 
Klammer 36 mit der Rast 43 durch cfie Druckzone 45 in 
die SchlieBposition gedrangt, wobei eine Flasche 2a mit 
groBem Durchmesser erfaBt und eingeWemmt wird. 
20 Auch die Rast 43 liegt zwecks Selbsthernmung des 
Nockens 23b in der zweiten SchlieBposition etwas jen- 
seits des Totpunkts. 

[0031] Die Umstellung des Transportsterns 41 zwi- 
schen den beiden Flaschensorten ist ahnlich einfach 
25 wie die des Transportsterns 1 nach Fig. 1 und 2, es 
mussen lediglich die beiden Schieber 33 entsprechend 
gegensinnig verstellt wertien. Die Verstellung kann 
auch automatisch mittels DrucWuftzylindern oder dgl. 
erfolgen. Da die Rasten 43, 44 for die unterschiedlichen 
30 Flaschensorten an verschiedenen Klammern 36, 37 
angeordnet sind, ist eine sichere Ansteuerung mOglich 
und der VerschleiB an den Rasten 43, 44 ist gering. 
[0032] Der Transportstern 42 nach Fig. 6 stimmt teil- 
weise mit dem Transportstern 41 nach Fig. 5 Qberein; 
35 im Nachstehenden werden nur die Abweichungen 
beschrieben. Hier ist nur der Gegenarm der Klammer 
36 mit einer einzigen Rast 46 versehen, wahrend der 
Gegenarm der anderen Klammer 37a im Bereich des 
Nockens 23c nicht vorhanden bzw. so weit verkOrzt ist, 
40 daB er nur noch als Widerlager for das Federelement 
19b dient. Die einseitige Ansteuerung der Greifzangen 
erfolgt somit ausschlieBlich Ober den Gegenarm der 
Klammer 36. Hierzu ist der Nocken 23c mit zwei urn 180 
Grad gegeneinander versetzten, abgerundeten Druck- 
45 zonen 47, 48 versehen. die unterschiedlich weit von der 
Drehachse der Steuerwelle 22 entfernt sind. Die 
Schwenkung der Nocken 23c erfolgt in gleicher Weise 
wie die der Nocken 23b des Transportsterns 41 nach 
Fig. 5 durch nicht gezeigte verstellbare stationare 
so Anschiage 30, 31 und an den Steuerwellen 22 befe- 
stigte Steuerhebel 28a. 29. 

[0033] Wird der Nocken 23c aus seiner Offnungsposi- 
tion (mittlere Greifzange in Fig. 6) urn ca. 90 Grad im 
Uhrzeigersinn in seine erste SchlieBposition ver- 
55 schwenkt, so kommt die "kurze" Druckzone 47 mit der 
Klammer 36 in Kbntakt und drOckt deren Gegenarm in 
die SchlieBposition for eine Flasche 2a nut groBem 
Durchmesser (obere Greifzange in Fig. 6). Wird der 
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Nocken 23c aus seiner Offnungsposition um ca. 90 
Grad errtgegen dem Uhrzeigersinn in seine zweite 
SchlieBposition verschwenkt, so druckt die "lange" 4 
Druckzone 48 den Gegenarm der Klammer 36 in seine 
SchlieBposition fur eine Flasche 2b mit Weinem Durch- s 
messer (untere Greifzange in Fig. 6). Die Stabilisierung 
des Nockens 23c in beiden SchlieBpositionen erfolgt mit 

Hilfe der Rast 46. , . 

[0034] Bei den yorbeschriebenen Transportsternen 
besteht jede Greifzange aus zwei flexiblen Klammern, 10 
die gemeinsam durch einen SpreizkOrper gesteuert £ 
werden. Statt dessen ist es auch mOglich, jeder Klam- 
mer einen eigenen SpreizkOrper zuzuordnen, um eine 
separate Steuerung der Klammern zu ermOglichen. 
Auch ist es denkbar, nur eine Klammer zu steuern und is 
die andere Klammer ungesteuert bzw. starr auszubil- 
den. Ferner ist es mOglich. die Greifzangen und die I 
Steuerwellen nicht direkt im GrundkOrper zu lagern, 
sondern in jeweils einem eigenen Hilfstrager, der sei- 
nerseits gesteuert schwenkbar am GrundkOrper gela- 20 
gert ist Hierdurch kann der Abstand und die 
Transportgeschwindigkeit der GefaBe in gewissen 
Grenzen variiert werden. Auch kOnnen die SpreizkOrper 
mit mehr als zwei Druckzonen fur mehr als zwei 
SchlieBpositionen ausgestattet werden. Durch all diese 25 
MaBnahmen wird der Rahmen der Erf indung nicht ver- 
lassen. genausowenig wie durch das Anbringen von 
drehbaren Rollen an den SpreizkOrpern und Oder ^an 
den Klammern zur Verringerung der Reibung beim Off- 
nen und SchlieBen der Greifzangen. 30 

Patentanspruche 

1. Transportstern fQr GefaBe mit einem drehbaren 
GrundkOrper (6) und mehreren an dessen Umfang 35 
angeordneten Greifzangen mit schwenkbaren 
Klammern (17, 18, 36, 37), die als Doppelhebel mit 
radial nach auBen weisenden Greifarmen und 
radial nach innen weisenden Gegenarmen ausge- 
bildet sind, an denen eine Steuereinrichtung (32) 40 
mit beweglich am GrundkOrper (6) gelagerten, die 
Gegenarme in die SchlieBposition drangenden 
SpreizkOrpern (23. 23a, 23b, 23c) angreift, dadurch 
gekennzeichnet, dafl jeder SpreizkOrper (23, 23a. 
23b, 23c) mehrere selbsthemmende SchlieBposi- 45 
tionen mit unterschiedlichen Abstanden der Greif- 
arme aufweist. 

2. Transportstern nach Anspruch 1 , dadurch gekenn- 
zeichnet daB die unterschiedlichen SchlieBpositio- so 
nen jedes SpreizkOrpers (23, 23b, 23c) abgestuft 
durch Rasten (24, 25, 26, 43, 44, 46) am SpreizkOr- 
per und/oder an den Gegenarmen definiert sind. 

3. Transportstern nach Anspruch 1 , dadurch gekenn- ss 
zeichnet daB die unterschiedlichen SchlieBpositio- 
nen jedes SpreizkOrpers (23a) stufenlos durch 
selbsthemmende Kurvenfiachen am SpreizkOrper 



und/oder an den Gegenarmen def iniert sind, 

, Transportstern nach einem der AnsprOche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Klammern (17, 
18, 36, 37) aus elastischem Material bestehen und 
die beim Erfassen eines GefaBes auftretende ela- 
stische Verformung die Selbsthemmuhg des 
SpreizkOrpers (23, 23a, 23b, 23c) bewirkt oder 
zumindest unterstutzt. 

. Transportstern nach einem der AnsprOche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet daB zwischen zusam- 
mengehOrigen Klammern (17, 18, 36. 37) ein die 
Gegenarme zusammendrangendes Federelement 
(19. 19a, 19b) eingesetzt ist. 

i. Transportstern nach einem der AnsprOche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet. daB die Steuereinrich- 
tung (32) im Einlaufbereich des Transportsterns (1, 
41, 42) einen vorzugsweise verstellbaren stationa- 
ren Anschlag (30) aufweist. der vorbeilaufende 
SpreizkOrper (23, 23a. 23b, 23c) aus der Offnungs- 
position in eine ausgewahlte SchlieBposition Ober- 
fuhrt. 

7. Transportstern nach einem der AnsprOche 1 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet. daB die Steuereinrich- 
tung (32) im Auslaufbereich des Transportsterns (1 . 
41, 42) einen ggf. verstellbaren stationaren 
Anschlag (31) aufweist, der vorbeilaufende Spreiz- 
kOrper (23, 23a, 23b, 23c) aus einer SchlieBposi- 
tion in die Offnungsposition Oberfuhrt 

8. Transportstern nach einem der AnsprOche 1 bis 7. 
dadurch gekennzeichnet, daB die SpreizkOrper 
durch drehbar im GrundkOrper (6) gelagerte Nok- 
ken (23. 23a. 23b. 23c) gebildet werden. die an den 
Gegenarmen von Klammern (17, 18. 36, 37) sitzen 
und in mehreren unterschiedlichen Winkelpositio- 
nen (SchlieBpositionen) die Gegenarme unter- 
schiedlich weit verdrangen und in einer anderen 
Winkelposition (Offnungsposition) die Gegenarme 
freigeben. 

9. Transportstern nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Nocken (23, 23b) eine ovale 
Grundform aufweisen und die Gegenarme der 
Klammern (17, 18, 36. 37) mit mehreren unter- 
schiedlich tiefen Kerben (24, 25, 26, 43, 44) zur 
Aufnahme der Nocken (23. 23b) ausgestattet sind. 

10. Transportstern nach Anspruch 9. dadurch gekenn- 
zeichnet. daB die Kerben (24, 25, 26) dicht neben- 
einander Hegen und abgerundete 
Zwischenbereiche aufweisen. 

11. Transportstern nach Anspruch 8. dadurch gekenn- 
zeichnet. daB jeder Nocken (23a) zwei um 180 
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Grad versetzte. gleichartige Spiraibereiche auf- 
weist. 

12. Transportstern nach einem der AnsprOche 8 bis 1 1 , 
dadurch gekennzeichnet, daB jeder Nocken (23, s 
23a, 23b, 23c) drehfest mit mindestens einem Steu- 
erhebel (28, 28a, 29) verbunden ist, der mil statio- 
naren Anschiagen (30, 31) zusammenwirkt 

13. Transportstern nach Anspruch 12, dadurch 10 
gekennzeichnet, daB ein verslellbarer Anschlag 
(30) in mehreren unterschiedlichen Abstdnden zur 
Drehachse des Transportsterns (1) fixierbar ist, 
derart daB die Nocken (23, 23a, 23b, 23c) beim 
Passieren des Anschlags (30) um unterschiedliche 16 
Schwenkwinkel und/oder mit unterschiedlichem 
Drehsinn verdreht werden kflnnen, wobei jedem 
Schwenkwinkel bzw. jede Drehrichtung eine 
bestimmte SchlieBposition zugeordnet ist. 

20 

14. Transportstern nach einem der AnsprOche 8 bis 13, 
dadurch gekennzeichnet, daB die unterschiedli- 
chen SchlieBpositionen und die Offnungsposition 
eines Nockens (23, 23a) innerhalb eines Schwenk- 
winkels von 90 Grad liegen. 25 

15. Transportstern nach einem der AnsprOche 1 bis 14, 
dadurch gekennzeichnet, daB zwei eine Greifzange 
bildende Klammern (36, 37) durch ein Getriebe 
(38) drehfest miteinander gekoppelt sind und zwar 30 
mit unterschiedlichem Drehsinn. 

16. Transportstern nach Anspruch 15, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Getriebe (38) durch eine 
Verzahnung gebildet wird. 35 

17. Transportstern nach Anspruch 15, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Getriebe (38) einen Bol- 
zen (39) aufweist, der lose in an beiden Klammern 
(36, 37) ausgebildete Nuten (40) eingreift 40 

18. Transportstern nach einem der AnsprOche 15 bis 

17, dadurch gekennzeichnet, daB der SpreizkOrper 
(23b, c) in den SchlieBpositionen jeweils nur an 
einer der beiden eine Greifzange bildenden Warn- 45 
mern (36, 37) angreift. 

19. Transportstern nach einem der AnsprOche 15 bis 

18, dadurch gekennzeichnet, daB der Nocken (23b) 

nur eine exzentrisch zu seiner Drehachse angeord- so 
nete Druckzone (45) aufweist, daB die Gegenarme 
der beiden zugehorigen Klammern (36, 37) mit 
unterschiedlich geformten Rasten (43. 44) verse- 
hen sind, und daB der Nocken (23b) zwischen bei- 
den Klammern (36, 37) umschaltbar ist. ss 

20. Transportstern nach einem der AnsprOche 15 bis 
18, dadurch gekennzeichnet, daB der Nocken (23c) 



mehrere exzentrische, mit unterschiedlichem 
Abstand zu seiner Drehachse angeordnete Druck- 
zonen (47, 48) aufweist, die wahlweise am Gegen- 
arm der gleichen Klammer (36) angreifen. 

21. Transportstern nach einem der AnsprOche 1 bis 20, 
dadurch gekennzeichnet, daB die unterschiedli- 
chen SchlieBpositionen der SpreizkOrper (23, 23a, 
23b, 23c) durch die Steuereinrichtung (32) wahl- 
weise anfahrbar sind. 

Claims 

1 . Star transporter for containers, having a rotary base 
structure (6) and a plurality of gripper tongs which 
are arranged at its periphery and have swivellabfe 
clamp elements (17, 18, 36, 37) constructed as 
double levers with radially outwardly directed grip- 
per arms and radially inwardly directed counter 
arms and which are engaged by a •cGntrol device 
(32) with spreader members (23, 23a, 23b, 23c) 
that are movably mounted on the base structure (6) 
and urge the counter arms into the closing position, 
characterised in that each of the spreader members 
(23, 23a, 23b, 23c) has a plurality of self locking 
dosing positions with different spacing of the grip- 
per arms. 

2. Star transporter according to claim 1 , characterised 
in that the different closing positions of each 
spreader member (23, 23b, 23c) are defined in 
steps by catches (24, 25, 26, 43, 44, 46) on the 
spreader member and/or on the counter arms. 

3. Star transporter according to claim 1 , characterised 
in that the different closing positions of each 
spreader member (23a) are defined steplessly by 
self locking curved surfaces on the spreader mem- 
ber and/or on the counter arms. 

4. Star transporter according to one of claims 1 to 3, 
characterised in that the clamp elements (17, 18, 
36, 37) consist of resilient material and the resilient 
deformation that occurs when a container is taken 
up causes or at least assists the self locking of the 
spreader member (23, 23a, 23b, 23c). 

5. Star transporter according to one of claims 1 to 4, 
characterised in that a spring element (19, 19a, 
19b) is disposed between clamp elements (17, 18, 
36, 37) that belong together, to urge the counter 
arms towards each other. 

6. Star transporter according to one of claims 1 to 5, 
characterised in that the control device (32) in the 
entry region of the star transporter (1 , 41 , 42) has a 
preferably adjustable stationary stop (30) which 
shifts passing spreader members (23, 23a, 23b, 
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23c) from the opening position to a selected closing 
position. 

7. Star transporter according to one of claims 1 to 6, 
characterised in that the control device (32) in the 
exit region of the star transporter (1 , 41 , 42) has a 
possibly adjustable stationary stop (31) which shifts 
passing spreader members (23. 23a, 23b, 23c) 
from a closing position to the opening position. 

8. Star transporter according to one of claims 1 to 7. 
characterised in that the spreader members are 
formed by cams (23, 23a, 23b, 23c) rotatably 
mounted in the base structure (6) which sit against 
the counter arms of clamp elements (17, 18, 36, 37) 
and which in a plurality of different angular positions 
(closing positions) urge the counter arms by differ- 
ent distances, and in another angular position 
(opening position) release the counter arms. 

9. Star transporter according to claim 8, characterised 
in that the cams (23. 23b) have an oval basic shape 
and the counter arms of the clamp elements (17, 
18, 36, 37) are provided with a plurality of indenta- 
tions (24, 25, 2G t 43, 44) of different depth to 
receive the cams (23, 23b). 

1 0. Star transporter according to claim 9, characterised 
in that the indentations (24, 25, 26) are disposed 
closely next to each other and have rounded inter- 
vening regions. 

1 1 . Star transporter according to claim 8, characterised 
in that each cam (23a) has two equal spiral regions 
offset by 1 80 degrees. 

1 2. Star transporter according to one of claims 8 to 1 1 , 
characterised in that each cam (23, 23a, 23b, 23c) 
is connected rotationally fast with at least one con- 
trol lever (28. 28a, 29) which co-operates with sta- 
tionary stops (30, 31). 

13. Star transporter according to claim 12, character- 
ised in that an adjustable stop (30) can be fixed at a 
plurality of different spacings from the rotation axis 4S 
of the star transporter (1), such that the cams (23, 
23a, 23b, 23c) upon passing the stop (30) can be 
rotated by different swivel angles and/or in a differ- 
ent direction of rotation, each swivel angle and each 
direction of rotation being associated with a defined so 
closing position. 

14. Star transporter according to one of claims 8 to 13. 
characterised in that the different closing positions 
and the opening position of a cam (23, 23a) are dis- ss 
posed within a swivel angle of 90 degrees. 

15. Star transporter according to one of claims 1 to 14. 



characterised in that two clamp elements (36, 37) 
which form a gripper tongs are coupled by a drive 
(38) to rotate fast with each other but in different 
directions of rotation. 

5 

16. Star transporter according to claim 15, character- 
ised in that the drive (38) is formed by gear teeth. 

17. Star transporter according to claim 15, character- 
10 ised in that the drive (38) has a stud (39) which 

engages loosely in grooves (40) formed in both 
clamp elements (36. 37). 

ia Star transporter according to one of claims 15 to 
15 17, characterised in that in each case the spreader 
member (23b, c) in the closing positions engages 
only one of the two clamp elements (36, 37) that 
form a gripper tongs. 
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19. Star transporter according to one of claims 15 to 
18, characterised in that the cam (23b) has only 
one pressure zone (45) arranged eccentrically with 
respect to its rotation axis, that the counter arms of 
the two associated clamp elements (36, 37) are 
provided with differently formed catches (43, 44), 
and that the cam (23b) can be switched as between 
the two clamp elements (36, 37). 

2a Star transporter according to one of claims 15 to 
1 8, characterised in that the cam (23c) has a plural- 
ity of eccentric pressure zones (47, 48) arranged at 
different spacings with respect to its rotation axis 
which selectively engage the counter arm of the 
same clamp element (36). 

21. Star transporter accorcDng to one of claims 1 to 20. 
characterised in that the different closing positions 
of the spreader members (23, 23a, 23b, 23c) can 
be sought out selectively by the control device (32). 
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Revendications 

1. Roue convoyeuse en 6toile pour des recipients 
avec un corps de base (6) qui peut tourner et avec 
plusieurs pinces de prehension dispos6es sur son 
pourtour avec des crampons pouvant pivoter (17, 
18, 36, 37) constituSs sous forme de doubles 
leviers avec des bras de prehension dirigfes radiale- 
ment vers I'exterieur et avec des bras antagonistes 
orierttes radialement vers rinterieur, sur lesquels 
vient en prise un 6ysteme de commande (32) avec 
des corps extensibles (23, 23a. 23b, 23c) months 
de fagon mobile sur le corps de base (6) qui pres- 
serrt les bras antagonistes dans leur position de fer- 
meture, 

caract6ris6 en ce que 

chaque corps extensible (23. 23a, 23b, 23c) pr6- 
sente plusieurs positions de fermeture k blocage 
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automatique avec des ecartements differents des 
bras antagonistes. 

2. Roue convoyeuse eh etoile selon la revendication 
1, 

caracterisee en ce que 

les differentes positions de fermeture de chaque 
corps extensible (23, 23a. 23b, 23c) sont definies 
de fagon echelonnee par des encoches (24, 25, 26, 
43, 44, 46) syr le corps extensible et/ou sur les bras 
antagonistes. 

3. Roue convoyeuse en etoile selon la revendication 
1, 

caracterisee en ce que 

les differentes positions de fermeture de chaque 
corps extensible (23a) sont definies sans gradin par 
des surfaces courbes k blocage automatique sur le 
corps extensible et/ou sur les bras antagonistes. 

4. Roue convoyeuse en etoile selon la revendication 1 

*3, 

caracterisee en ce que 

les crampons (17, 18, 36, 37) sont realises en une 
mature eiastique et la deformation eiastique qui se 25 
produit lors de la prehension d'un recipient provo- 
que le blocage automatique du corps extensible 
(23, 23a, 23b, 23c) ou du moins le soutient. 

5. Roue convoyeuse en etoile selon la revendication 1 30 
£ 4, 

caracterisee en ce que 

I'on insure entre les crampons (17, 18. 36, 37) qui 
vont ensemble un element k ressort (19, 19a, 19b) 
qui presse ensemble les bras antagonistes. 

6. Roue convoyeuse en etoile selon la revendication 1 
kS, 

caracterisee en ce que 

le systeme de commande (32) pr6sente dans la 
zone d'entree de la roue convoyeuse en etoile (1 , 
41, 42) une butee fixe (30) de preference reglable 
qui fait passer les corps extensibles (23, 23a, 23b, 
23c) qui defilent de la position ouverte k une posi- 
tion de fermeture seiectionnee. 

7. Roue convoyeuse en etoile selon la revendication 1 
& 6, 

caracterisee en ce que 

le systeme de commande (32) presente dans la 
zone de 6ortie de la roue convoyeuse en etoile (1 , 
41 , 42) une butee fixe (31), le cas echeant reglable 
qui fait passer les corps extensibles (23, 23a, 23b, 
23c) qui defilent d'une position ferm6e k la position 
d'ouverture. 

8. Roue convoyeuse en etoile selon la revendication 1 
& 7, 



267 B1 16 

caracterisee en ce que 

les corps extensibles sort constitu6s par des 
cames (23, 23a, 23b, 23c), montees de fagon k 
pouvoir tourner dans le corps de base (6), cames 
qui reposent sur les bras antagonistes des cram- 
pons (17,18, 36, 37), et pressent k des largeurs dif- 
f6rentes les bras antagonistes dans plusieurs 
positions angulaires differentes et liberent les bras 
antagonistes dans une autre position angulaire 
0 (position d'ouverture). 

9. Roue convoyeuse en etoile selon la revendication 
8, 

caracterisee en ce que 

les cames (23, 23b) pr6sentent une forme de base 
ovale et les bras antagonistes des crampons (17, 
18, 36, 37) sont equipes de plusieurs encoches de 
profondeurs differentes (24, 25, 26, 43, 44) qui ser- 
vent k recevoir les cames (23, 23b). 

10. Roue convoyeuse en etoile selon la revendication 
9, 

caracterisee en ce que 

les encoches (24, 25, 26) se trouvent serrees les 
unes k c6te des autres et presenters des zones 
intermediaires arrondies. 

11. Roue convoyeuse en etoile selon la revendication 
8. 

caracterisee en ce que 

chaque came (23a) presente deux zones en forme 
de spirale du m§me type, decaiees de 1 80 degres. 

12- Roue convoyeuse en etoile selon la revendication 8 

an. 

caracterisee en ce que 

chaque came (23, 23a, 23b, 23c) est reliee de 
fagon solidaire en rotation avec au moins un levier 
de commande (28, 28a, 29) qui coopere avec les 
40 butees fixes (30, 31). 

13. Roue convoyeuse en etoile selon la revendication 
12, 

caracterisee en ce qu' 
is on peut fixer une butee reglable (30) k plusieurs 
distances differentes de I'axe de rotation de la roue 
convoyeuse en etoile, d'une maniere telle que Ton 
puisse faire tourner les cames (23. 23a, 23b, 23c) 
lors du passage de la but6e (30) d'un angle de pivo- 
so temerrt different et/ou dans un sens de rotation dif- 
ferent, une position de fermeture etant associ6e k 
chaque angle de pivotement ou k chaque sens de 
rotation. 

55 14. Roue convoyeuse en etoile selon Tune des revendi- 
cations8& 13, 
caracterisee en ce que 

les differentes positions de fermeture et la position 



9 
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d'ouverture d'une came (23, 23a) sent comprises a extensibles (23. 23a 

MMw d'un angle de pivotement de 90 degres. au choix par le systame de commande (32). 

15. Roue convoyeuse en etoile selon rune des res/endh , 

cations 1 a 14, 5 
caracterisee en ce que 

deux crampons (36. 37) qui ferment une pince de 
prehension sont accoupies run a I'autre de fagon 
soiidaire en rotation par une transmission (38) et en 
fait avec un sens de rotation different. 10 

16. Roue convoyeuse en etoile selon la revendication 
15, 

caracterisee en ce que 

la transmission (38) est form6e par une denture. 



15 



17. Roue convoyeuse en etoile selon la revendication 
15. 

caracterisee en ce que 

la transmission (38) pr6sente un axe (39) qui vient 
en prise de lagon lache dans des rainures (40), 
constitu6es sur les deux crampons (36. 37). 

1 8. Roue convoyeuse en etoile selon Tune des revendi- 
cations 15 a 17, 

caracterisee en ce que 

le corps extensible (23b. 23c) vient en prise dans 
les positions de fermeture respectivement seule- 
ment sur I'un des deux crampons (36, 37) qui cons- 
tituent une pince de prehension. 

1 9. Roue convoyeuse en etoile selon Tune des revendi- 
cations 15 a 18, 

caracterisee en ce que 



20 



25 



30 



35 



la came (23b) presente seulement une zone de 

pression (45), disposee de fagon excentr6e par 

rapport a son axe de rotation, 
. les bras antagonistes des deux crampons cor- 40 

respondents (36, 37) sont pourvus de crans 

formes d'rfferemment (43, 44) et 
. la came (23b) peut etre invers6e entre les deux 

crampons (36, 37). 

45 

20. Roue convoyeuse en etoile selon l*une des revendi- 

cations 1 a 18, 
caracterisee en ce que 

la came (23c) pr6sente plusieurs zones de pression 
(47. 48), disposees a des distances difterentes de so 
son axe de rotation, zones de pression (47. 48) qui 
viennent au choix en prise sur le bras antagoniste 
du meme crampon (36). 

21 . Roue convoyeuse en etoile selon rune des revendi- ss 
cations 1 a 20, 

caracterisee en ce que 

les diff6rentes positions de fermeture des corps 
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